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　　　　　P12＝K1＋C2   　　　　　　　 　　⑴







　　　　　　   k1 sinθ12＋c2 sinθ2
　　　tanθ12＝　　　　　　　　 　　　　  　⑶
　　　　　　   k1 cosθ12＋c2 cosθ2
　　p12＝k1 cos（θ1−θ12）＋c2 cos（θ2−θ12）　　⑷
　また，式⑵より，
　　　　　　　　　　   b25−b234−p212
　　　　cos（θ34−θ12）＝　　　　　　　　  　⑸


































　　　　　　　　　　   b245−b23−p212
　　　　cos（θ3−θ12）＝　　　　　　　　　　⑼







　　　　　 　 b3 sinθ3＋p12 sinθ12
　　　tanθ45＝　　　　　　　　 　　　　 　⑾
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図10　適用例におけるリンク機構設計の最適解
５．結　言
　本研究では，５節リンク機構をもつ動くおもちゃ
の設計に関する研究を行い，その結果は次のように
まとめられる。
⑴ 多節リンク機構，中でも５節リンク機構をもち，
１つのリンクを駆動用に固定したおもちゃの設計
について，目的の動作を安定的に得るために，４
節リンク機構を拡張した新しい機構設計法を提案
した。
⑵ 提案した機構設計法に基づいて，５節リンク機構
の動作解析法を明らかにし，具体的な解法アルゴ
リズムを展開した。
⑶ ５節リンク機構をもつ動く台車おもちゃを実際に
製作し，提案した解析方法を適用した新しい機構
設計法の有用性を明らかにした。
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